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論 文 内 容 の 要 旨
実在する制御対象には化学プロセス, サーボ系のいずれを問わず, 操作, 出力ともに複数個存在する系
は多い. このような系を一般に多変数系と呼ぶ｡ 多変数系では, 一般に, 1つの操作量変化が多くの出力
の変化をひき起こす｡ これは系内部に相互干渉の存在することに起因する｡ 多変数系では, 系の状態変数
の個数が一般に多いことから解析が極めて困難である｡ このような多変数系に対する制御装置を, 入力と
出力が 1 対 1 対応するように設計することができるならば, 制御系の応答の解析も容易となり, また制御
系の運転も容易となる｡ このような制御方式を無干渉制御という｡
さて, 古典制御論においては, 無干渉制御方式として入出力問の伝達関数行列を対角化して入出力問め





さて, 本意文は7章より成っており, 第1章は序論である｡ 残りの6章は3つの部分に大別できる. 節
1の部分は無干渉制御理論をより統一した形式で体系化することを目的としたものであり2, 3, 4章よ
りなっている｡ 2章においては線形時変係数多変数系の無干渉制御を論じている｡ まず, invarianceは
理論で用いられている変分的手法を利用して, 多変数制御系が無干渉制御系であるための必要十分条件を
求めている｡ つぎに状態量フィードバックで無干渉制御系を設計する問題を扱い, 多変数系の対応定数な
る概念を導入して, フィードバ ックで無干渉制御が実現できるための条件を求め, さらにフィードバック
関数の一般的, かつ具体的な形をも与えている. 以上の諸結果は線形固定系に対する従来の結果を完全に










第 2 の部分は 5 章及び 6 章より成っている｡ ここでは上述のものとは全く異なる無干渉制御方式を提案
している. すなわち, 制御系はリレー要素と簡単な線形切換関数とで構成されており, 無干渉制御はリレ
ー制御系に特有なすべり状態を利用して実現される｡ 無干渉制御条件は系のパラメータのみならず, 初期
状態にも依存する｡ 詳細な考察を, 5章では線形制御対象について, 6章では非線形制御対象について行
なっている｡ リレーによる無干渉制御は限定された形でしか実現できず, また制約条件に初期値を含むと





論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨
1 つの制御対象の複数個の物理量を制御 しようとするとき, 通常それらの制御量の問には干渉が生じ
る｡ 制御装置を適当に設計することにより, その干渉を除去することが, 多変数系の無干渉制御問題であ




無干渉制御問題について考察し, 従来知られていた不変線形系に対する結果を, 時変線形系, 非線形系に
ついてまで拡張し従来の無干渉制御理論を大きく発展させた｡ 著者は, 状態ベクトル微分方程式を基礎に










なるが, これは前半部の手法と原理的に全く異なるものであることを示している｡ この方法では, 制御装
置は非常に簡単なものでよく, また非線形系に対して特殊な設計を必要とすることもなく, 非常に実用的
なものである｡ 著者は, 線形および非線形の対象について, リレーによる無干渉条件を厳密に議論し, こ
の方式の適用範囲を明らかにするとともに, 設計手法をも示した｡
以上要するに本論文は多変数系の無干渉制御問題について理論的考察を行ない, 実用的設計手法を確立
したものであり, 学術上, 工業上寄与するところが少なくない｡
よって, 本論文は工学博士の学位論文として価値あるものと認める｡
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